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Setiap tahun tim R2C-R9 mewakili UKSW untuk mengikuti KRSBI dan selalu 
mendapat juara pada tingkat regional maupun nasional, namun belum pernah mendapat 
juara pertama pada tingkat nasional. Salah satu penyebab kurang maksimal perolehan 
juara tim R2C-R9 adalah waktu yang terbuang dalam riset pembuatan gerakan robot 
dengan menggunakan metode trial and error yang membutuhkan waktu yang lama.  
Dari permasalahan yang ada maka dibuat algoritma pengendali langkah robot 
humanoid R2C-R9 dengan metode kinematika balik, metode tersebut akan menghitung 
sudut-sudut yang akan dibentuk oleh kaki robot berdasarkan posisi final yang 
dikehendaki (x, y, z, heading) pada ruang tiga dimensi kartesian.  
Dibutuhkan masukan berupa posisi final yaitu heading, px, py, dan pz untuk 
menghasilkan keluaran setiap nilai sudut servo pada kaki robot yaitu Ɵ1, Ɵ2, Ɵ3, Ɵ4, Ɵ5, 
dan Ɵ6. Dari pengujian yang telah dilakukan metode kinematika balik dapat 
menggerakkan kaki robot sesuai dengan posisi final yang dikehendaki dengan ralat pada 
servo maksimum sebesar 2.2o dan ralat end-effector maksimum sebesar 12.25mm.  
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ABSTRACT 
 
 Each year team R2C-R9 represent UKSW for KRSBI and always get a champion 
titles, but not the first place.  Our robot’s motion utilize trial and error method that takes 
a long time to achieve a stable motion.   
 Based on that problem an algorithm was made to control the robot’s motion using 
inverse kinematics. Inverse kinematics will calculate every angle on every joints servo on 
robot’s leg that subject to on final position (x, y, z, heading). 
 The inverse kinematics require inputs such as heading, px, py, and pz to calculate 
every servo joints, namely Ɵ1, Ɵ2, Ɵ3, Ɵ4, Ɵ5, and Ɵ6. The experiment show that inverse 
kinematics can move the robot’s leg according to final position that we set before with 
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Ɵm  Sudut servo ke-m, m adalah nomor servo 
(px, py, pz)  Posisi final end-effector 
(ax, ay, az)  Orientasi nilai sendi 
(x, y, z)  Sumbu pada ruang Kartesian 
ax  Orientasi terhadap sumbu x 
ay  Orientasi terhadap sumbu y 
az  Orientasi terhadap sumbu z 
Ra  Resultan arah terhadap sumbu x dan sumbu z 
Rb  Resultan arah terhadap sumbu x dan sumbu y 
Ry  Resultan arah terhadap sumbu y dan sumbu z 
B  Besar sudut orientasi terhadap sumbu z  
by  Posisi akhir dikurangi panjang frame 
sA  Sudut antara Rb dengan Ry   
sB  Sudut antara Rb dengan frame1 
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UKSW Universitas Kristen Satya Wacana 
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NIM Nomor Induk Mahasiswa 
DOF Degree of Freedom 
PC Personal Computer 
SBC Single Board Computer 
PCB Printed Circuit Board 
USB Universal Serial Bus 
 
 
